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03.07.02 Hc/Pz 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Verfahren und Vorrichtune zur Benachrichtigung des Fahrers ein es Kraftfahizeugs 

Die vorliegende Erfmdung betrifft eine Vorrichtung und ein Verfahren zur 
Benachrichtigung des Fahrers eines Kraftfahrzeugs, das mit einem adaptiven Abstands- 
und Geschwindigkeitsregler ausgestattet ist, in dem eine tJbemahmeaufforderung 
aktiviert wird, die dem Fahrer mitteilt, dass eine kritische Annflherung an ein Zielobjekt 
erfolgt. Die Aktivierung bzw. Deaktivierung der tJbemahmeaufforderung erfolgt in 
Abhangigkeit eines festen Mindestabstandes des abstands- und 
geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs zum Zielobjekt und/oder eines 
relativgeschwindigkeitsabhangigen Mindestabstandes des abstands- und 
geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs in Bezug auf ein Zielobjekt und/oder einer 
maximalen, vom Abstands- und Gescliwindigkeitsregler erzeugbaren 
Fahrzeugverzogerung. 

Stand der Technik 

Aus der DE 100 15 299 Al ist ein Verfahren und eine entsprechende Vorrichtung zur 
Ausiasung einer Ubemahmeaiifforderimg bekaimt, die dem Fahrer eines Fahrzeugs mit 
adaptivemFahrgeschwindigkeitsregler signalisiert, dass die Fahrsituation voraussichtlich 
nicht mehr vom Fahrgeschwindigkeitsregelsystem kontrolliert werden kann und der 
Fahrer eingreifen muss. Durch die CTberwachung zweier oder mehrerer FahrzeuggroBen, 
die fiir die AuslSsung der tJbemahmeaufforderung kausal sind, wird die 
Wahrscheinlichkeit einer Fehlalarmierung durch das System reduziert und die Ausldsung 
der tJbemahmeauffordenmg an die momentane Fahrzeuggeschwindigkeit angepasst. 
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Kera luid Vorteile der Erfindung 

DerKem der vorliegenden Erfindung ist es, ein Verfahren und eine entsjprechende 
Voniclitung anzugeben, die den Fahrer eines Kraftfehizeugs mit adaptivem Abstands- 
und Geschwindigkeitsregler mittels einer Obemahmeaufforderung benachrichtigt, wenn 
eine kritische Annaherung an ein Zielobjekt erfolgt. Die Aktivienmg bzw. Deaktivierung 
derUbemahmeaufforderung soil dabei derart erfolgen, dass sie fur den Fahrer jederzeit 
nachvoUziehbar ist und den Fahrkomfort des adaptiven Abstands- und 
Geschwindigkeitsregelsystems weder durch zu jfruhe, noch durch zu spate Aktivierung 
bzw. Deaktivierung der Obemahmeaufforderung beeintrSchtigt wird. 

ErfindimgsgemaB wird dieses durch die Merkmale der unabhSngigen Ansprdche gelost. 
Vorteilhafte Weiterbildungen und Ausgestaltungen ergeben sich aus den 
Unterazisprdchen. 

Vorteilhafter Weise ist die Obemahmeaufforderung als eine optische Anzeige im 
Blickfeld des Fahrers und/oder eines akustischen Signals im Fahrzeuginnenraum 
ausgefiihrt. Durch das Vorsehen der Obemahmeaufforderung als optische Anzeige oder 
als ein akustisches Signal oder einer Kombination hieraus ist sichergestellt, dass der 
Fahrer auch bei ablenkenden Umgebungsbedingungen von der Aktivierung der 
Obemahmeaufforderung Kenntnis nimmt. 

Weiterhin ist es vorteilhaft, dass die Obemahmeaufforderung auch dann ausgegeben 
wird, weim der Fahrer das Abstands- und Geschwindigkeitsregelsystem ubersteuert. Ein 
Obersteuem des Abstands- und Geschwindigkeitsregelsystems besteht beispielsweise 
dann, wenn der Fahrer das Gaspedal drilckt und somit das Fahrzeug zu einer 
Bescheunigung veranlasst, die nicht durch Abstands- und GeschwindigikeitsregelgroBen 
vorgesehen ist. Auch in diesem Fall wird bei einer kritischen Annaherung an ein 
Zielobjekt die Obemahmeaufforderung aktiviert bzw. deaktiviert um dem Fahrer 
mitzuteilen, dass er durch sein Obersteuem den Dynamikbereich des Abstands- und 
Geschwindigkeitsregelsystems veriasst und ein abruptes Beenden des Obersteuems zu 
einer ixnkomfortablen Reglerreaktion fiihren kann. 

Vorteilhafter Weise sind die Aktivierungsschwellen und die Deaktivierungsschwellen der 
Obemahmeauffordemng nicht identisch. Dadurch, dass die Deaktivierungsschwellen der 
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tJbemahmeauffordening bezUglich der Aktivierungsschwellen zu unkritischeren 
Abstands- und Relativgeschwindigkeitskombinationen verschoben sind, eireicht man eine 
Hystereseeffekt, der ein Flackem der Obemahmeaufforderung verhindert, so dass der 
Fahrer durch ein hSufiges Aktivieren und Deaktivieren der tJbemahmeaufforderung nicht 
verwirrt wird. 

Besonders vorteilhaft ist es, dass das Systems zur Abstands- und 
Geschwindigkeitsregelung, das die Obemahmeaufforderung zur Benachrichtigung des 
Fahrers steuert, Radarsignale oder Lidarsignale aussendet und empfMngt, mittels der 
vorausfalirende Fahrzeuge als Zielobjekte erkennt werden k^nnen. 

Von besondere Bedeutung ist die Realisierung des erfindungsgemafien Verfabrens in der 
Form eines Steuerelements, das fur ein Steuergerat einer adaptiven Abstands- bzw. 
Geschwindigjceitsregelung eines Kraftfahrzeugs, vorgesehen ist. Dabei ist auf dem 
Steuerelement ein Programm gespeichert, das auf einem RechengerSt, insbesondere auf 
einem Mikroprozessor oder Signalprozessor, ablauffMhig und zur Au3fiihrung des 
erfindungsgemafien Verfabrens geeignet ist. In diesem Fall wird also die Erfindung durch 
ein auf dem Steuerelement abgespeichertes Programm realisiert, so dass dieses mit dem 
Programm versehene Steuerelement in gleicher Weise die Erfindimg darstellt wie das 
Verfehren, zu dessen Ausftlhrung das Programm geeignet ist. Als Steuerelement kann 
insbesondere ein elekthsches Speichermedium zur Anwendung kommen, beispielsweise 
ein Read-Only-Memory. 

Weitere Merkmale, Anwendungsmoglichkeiten und Vorteile der Erfindung ergeben sich 
aus der nachfolgenden Beschreibung von Ansftihrungsbeispielen der Erfindung, die in 
den Figuren der Zeichnung dargestellt sind. Dabei bilden alle beschriebenen oder 
dargestellten Merkmale fOr sich oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der 
Erfindung, unabhSngig von ihrer Zusaminenfassung in den PatentansprQchen oder deren 
Ruckbeziehung sowie unabhSngig von ihrer Formulierung bzw. Darstellimg in der 
Beschreibung bzw. in den Zeichnungen. 
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Zeichnungen 

Nachfolgend warden Ausftihrungsbeispiele der Erfindung anhand von Zeichnungen 
erlautert. Es zeigen 

Figur 1 ein Blockschaltbild eines Ausftihrungsbeispiels der erfindungsgem^en 
Vorrichtung, 

Figur 2 ein Abstands-Relativgeschwindigkeits-Diagramm zur Erlauterung des 

erfindungsgemafien Verfahrens und 
Figur 3 ein Zustand-t)bergangs-Diagranun des erfindungsgemSBen Verfahrens. 

Beschreibung von Aiisftihrungsbeispielen 

In Figur 1 ist ein Blockschaltbild einer erfindungsgemafien Vorrichtung dargestellt. Zu 
erkennen ist der Abstands- und Geschwindigkeitsregler 1, der liber eine 
Eingangsschaltung 2 verfugt. Mittels der Eingangsschaltung 2 werden dem Abstands- 
und Geschwindigkeitsregler Eingangssignale 3 von einem Radar- oder Lidarsensor 4 
zugefuhrt. Der Radar- oder Lidarsensor 4 sendet dabei Radar- oder Laserstrahlung aus, 
die zum Teil an Objekten reflektiert werden und von dem Radar- oder Lidarsensor 
empfangen werden. Im Falle eines Radarsensors kann die Radarstrahlung eine FMCW- 
Modulation oder eine Pulsmodulation aufweisen. Der Radar- oder Lidarsensor 4 erzeugt 
aus den gemessenen Empfangssignalen Ausgangssignale 3, die dem Abstands- und 
GeschwindigkeitsreglCT 1 als Eingangssignale zugefiihrt werden. Diese Signale bestehen 
mindestens aus den GroBen Abstand der Objekte d sowie Relativgeschwindigkeitexi Vrel 
der Objekte in Bezug auf das abstands- und geschwindigkeitsgeregelte Fahrzeug. Der 
Abstands- und Geschwindigkeitsregler 1 bekommt diese GrdBen mittels der 
Eingangsschaltung 2 zugefuhrt und leitet diese mittels eines Datenaustauschsystems 6, 
das beispielsweise ein CAN-Bus sein kann, an eine Veraibeitungseinrichtung 5 weiter. 
Diese Verarbeitungseinrichtung 5 kann beispielsweise ein Mikroprozessor oder ein 
Signalprozessor sein, in dem aus den vom Sensor 4 gemessenen GroBen Stell- und 
SteuergrOBen gebildet werden. Hierzu ennittelt die Verarbeitimgseinrichtung 5 aus der 
relativen Position der vom Sensor 4 erkannten Objekte sowie deren Abstand d und deren 
Relativgeschwindigkeit Vrel mindestens ein Zielobjekt, das fiir die Abstands- und 
Geschwindigkeitsregelung von besonderer Relevanz ist, da diese Zielobjekte in 
besonderem MaB die Ausgangsgr5Ben beeinflussen. So erzeugt die 
Verarbeitungseiruichtung 5 Steuersignale fiir eine VerzSgerungseinrichtung 9 des 
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Fahrzeugs, Steuersignale ftireinleistirngsbestimniendes Stellelement einer 
Fahrzeugantriebseinheit 1 1, die beispielsweise als Drosselklappenstellglied ausgebildet 
sein kann, sowie Signale zur Aktiviening bzw. Deaktivienmg einer 
tJbemahnieauffordenmg filr den Fahrer des Fahrzeugs. Diese, von der 
Verarbeitungseinrichtung 5 erzeugten Ausgangssignale warden mittels des 
Datenaustauschsystems 6 auf eine Ausgangsschaltung 7 ausgegeben. Ober die 
Ausgangsschaltimg 7 wird ein Verzogerungssignal 8 an eine Verzogerungseinrichtung 9 
des Fahrzeugs ausgegeben. Dieses Verzogerungssignal 8 wird ublicherweise einer 
Bremsenansteuereinrichtung zugefiilut» die die Bremsen des Fahrzeugs entsprechend dem 
VerzSgerungssignal 8 betatigt. Weiterhin wird tSber die Ausgangsschaltung 7 ein 
Beschleunigungssignal 10 ausgegeben, das ein leistungsbestimmenden Stellelement 11 
einer Fahrzeugantriebsvorrichtung zugefuhrt wird. tJblicherweise handelt.es sich bei 
diesem leistungsbestimmenden Stellelement 1 1 um eine elektrisch betatigte 
Drosselklappe oder eine Kraftstoffeinspritzpumpe. Durch das Beschleunigungssignal 10 
wird die Fahrzeugantriebsvorrichtung in entsprechender Weise gemafi den 
ReglerausgangsgrSBen verSndert Weiterhin karni ilber die Ausgangsschaltung 7 ein 
"Obemahmeaufforderungssignal 12 ausgegeben werden, das einer optischen 
t)beinahmeauffordemngseinrichtxmg 13 zugefiihrt wird. Diese optische 
Ubemahmeaufforderungseinrichtuiig besteht beispielsweise aus einer Lichtquelle im 
Sichtbereich des Fahrers oder aus einer Klartextanzeige, die im Sichtbcreich des Fabrers 
angebracht ist und dem Fahrer visuell signalisiert, dass die begrenzte 
VerzogerungsfShigkeit des Abstands- und Geschwindigkeitsregelsystems nicht ausreicht 
um eine kritische AnnSherung des eigenen Fahrzeugs an eine Zielobjekt zu verhindem. In 
ahnlicher Weise kann von der Ausgangsschaltung 7 ein weiteres 
Obemahmeaufforderungssignal 14 an eine akustische 

Ubemahmeaufforderungseinrichtung 15 ausgegeben werden. Diese akustische 
trbemahmeauSbrderungseinrichtung 15 kann beispielsweise ein Summer oder ein 
Klingelton im Fahrzeuginnenraum sein oder aber eine Sprachausgabeeinrichtung sein, die 
den Fahrer zu einem Verzfigerungseingriflf aufFordert. Da Abstands- und 
Geschwindigkeitsregler hSufig als Komfortsysteme ausgelegt sind und den Fahrer in 
kritischen Situationen nicht aus der Verantwortung entlassen sollen, selbst eine 
Verzdgerung einzuleiten oder eine automatisch eingeleitete Veizogerung zu verstarken, 
ist die VerzCgerungsdynamik, die der Abstands- und Geschwindigkeitsregler steuem 
kann oftmals auf 2 bis 3 m/sek^ begrenzt. Diese begrenzte VerzSgerungsfahigkeit des 
Abstands- und Geschwindigkeitsreglers macht es erforderlich, dem Fahrer mitzuteilen, 
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wann der Bereich der automatischen VerzSgerungsdynamik durch einen Fahrereingriff 
verlassen werden muss urn eine kritische AnnSherung an ein erkanntes Objekt zu 
verhindem. 

In Figur 2 ist ein Abstands-Relativgeschvsdndigkeits-Diagranun dargestellt, bei dem auf 
der Abs2dsse 16 der Abstand des Zielobjekts zum abstands- imd 
geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeug aufgetragen ist und auf der Ordinate 17 die 
Relativgeschwindigkeit des Zielobjektes in Bezug auf das abstands- und 
geschwindigkeitsgeregelte Fahrzeug aufgetragen ist. Die auf der Ordinate 17 
aufgetragene Relativgeschwindigkeit beschreibt im Falle positiver 
Relativgeschwindigkeitswerte Vrel den Fall, dass sich das Zielobjekt mit einer grOBeren 
Geschwindigkeit fortbewegt als das eigene Falirzeug, das heiBt dass sich der Abstand d 
zwischen dem Zielobjekt und dem eigenen Fahrzeug mit der Zeit vergrofiert und im Falle 
negativer Relativgeschwindigkeitswerte Vrel, dass sich der Abstand d zwischen dem 
Zielobjekt und dem eigenen Fahrzeug mit der Zeit verringert, da sich das vorausfahrende 
Zielobjekt langsamer fortbewegt als das eigene Fahrzeug. Zur Bestimmung, ob die 
tJbemahmeaufforderung 13, 15 zu aktivieren oder zu deaktivieren ist hangt von der 
Kombination der Relativgeschwindigkeit Vrel vnd des Abstandes d des Zielobjektes zum 
eigenen Fahrzeug ab. Die senkrecht in das Diagramm der Figur 2 eingetragene Linie 18 
stellt eine erste Aktivierungs- und Deaktivierungsschwelle dar. Diese Linie 18 definiert 
ein«i absoluten Mindestabstand dmin zwischen dem Zielobjekt und dem eigenen 
Fahrzeug, bei dessen Unterschreitung die Obemahmeauffordening aktiviert wird und bei 
dessen Oberschreitung die Obemahmeaufforderung deaktiviert wird. Dieser absolute 
Mindestabstand dmin ist geschwindigkeitstunabhangig eingestellt. Die Gerade 19 stellt 
eine zweite Aktivierungsschwelle fiir die Obemahmeaufforderung dar, die einen 
geschwindigkeitsabhangigen reprSsentiert. Die zu dieser Geraden 19 parallel angeordnet 
Gerade 20 stelle hierbei die Deaktivierungsschwelle dar, so dass bei dieser 
geschwindigkeitsabhangigen Aktivierungs- bzw. Deaktivierungsschwelle ein 
HystereseefFekt entsteht, der ein schnelles und sich mehrfach wiederholendes Aktivierwi 
imd Deaktivierung der Ubemahmeaufforderung verhindem soil. Wenn die Kombination 
aus Relativgeschwindigkeit Vrel und Abstand d derart auftritt, dass diese durch einen 
Diagrammpunkt reprasentiert wird, der links unterhalb der Geraden 19 liegt, so wird die 
Obemahmeaufforderung aktiviert und wird erst wieder dann wieder deaktiviert, wenn die 
Kombination aus RelativgeschAvindigJceit Vrel und Abstand d einen Diagrammpunkt 
beschreibt, der rechts oberhalb der Deaktivierungsgeraden 20 angeordnet ist Dieser 
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geschwindigkeitsabhSngige Mindestabstand sorgt dafOr, dass bei negativer 
Relativgeschwindigjceit, das heiBt bei einer hdheren Eigengeschwindigkeit als der 
Geschwindigkeit des Zielobjektes bereits bei einem grdfleren Abstand d die 
tJbemahmeaufforderung aktiviert wird im Vergleich zu positiven 
Relativgeschwindigkeiten Vrel, bei den^n sich das Zielobjekt entfemt, da es cine hohere 
Geschwindigkeit hat als das eigene Fahrzeug. Weiterhin ist eine dritte Aktivienmgs- bzw. 
Deaktivierungsschwelle 21 eingetragen, die die maximale, vom Abstands- und 
Geschwindigkeitsregler erzeugbare Fahrzeugverz6gening berucksichtigt. Da die 
Abstands- und Geschwindigkeitsregler als Komfortsysteme ausgelegt sind, liegt die 
maximale VerzSgenmg, die ein derartiges System erzeugen kann, weit unter der maximal 
mSgHchen Fahrzeugverz6gerung. Oblicherweise sind Abstands- und 
Geschwindigkeitsregler in der Lage, Fahrzeugverzogerungen im Bereich von 2 bis 3 
m/sek2 zu steuem. Die Linie 21 in Figur 2 gibt die Wertepaare, bestehoad aus 
Relativgeschwindigkeit Vrel und Abstand d an, bei denen das 

Fahrgeschwindigkeitsregelsystem mit der maximal mdglichen Systemverz6gerung von 
beispielsweise 2 bis 3 m/sek? verzSgert und eine Kollision mit dem vorausfehrenden 
Zielobjekt gerade noch vermieden werden kann. Bei einer Kombination aus 
Relativgeschwindigkeit Vrel und Abstand d, deren Diagrammpunkt laut Figur 2 links 
unterhalb der Kurve 21 liegt, ware der Abstands- imd Geschwindigkeitsregler aufgrund 
der begrenzten Verzogerungsfahigkeit nicht in der Lage, eine Kollision mit dem 
vorausfahrenden Zielobjekt zu verhindem. In diesem Fall muss der FahrCT des Fahrzeugs 
aufgefordert werden, selbst eine Verz5gerung einzuleiten, deren Verzogerungswerte 
betragsmfiBig grdBer sind als die vom System duichflShrbaren, so dass der Fahrer eine 
Kollision durch einen Bremseingriff vermeiden kann. Hierzu muss der Fahrer jedoch 
baiachrichtigt werden, was durch Ausldsen der Ubemahmeaum>rderung geschieht. Ein 
Uberschreiten der Linie 21 von Wertepaaren, bestehend aus Re-lativgesc-hwindigkeit Yrel 
und Abstand d, die rechts oberhalb der Linie 21 liegen, bin zu Wertepaaren, die links 
unterhalb der Kurve 21 liegen, resultieren in einer Aktivierung der 
tlbemahmeauiforderung, die den Fahrer zu einem Bremseneingriff auffordert. Verandert 
sich der Betriebspimkt laut Figur 2, bestehend aus den Werten Relativgeschwindigkeit 
Vrel und Abstand d derart, dass die Linie 21 von Pimkten, die links unterhalb der Kurve 
21 liegen hin zu Wertepaaren, die rechts oberhalb der Kurve 21 liegen, so wird die 
Ubemahmeaufforderung deaktiviert, da der Abstands- und Geschwindigkeitsregler 
wieder in der Lage ist, unter Beriicksichtigung der maximal moglichen, begrenzten 
Systemverz6gOTmg eine Kollision mit dem vorausfahrenden Zielobjekt zu vermeiden. 
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Li Figur 3 ist ein Zustands-tJbergangs-Diagramm dargestellt, das die Aktivierung bzw. 
die Deaktivierung der tJbemahmeaufforderung beschreibt sowie die Bedingungen, die fiir 
derartige Zustandsubergange notwendig sind. In Figur 3 sind die rechteckigen 
ZustandsblScke 22 und 23 dargestellt. Der Zustandsblock 22 beschreibt hierbei den 
Zustand der deaktivierten XJbemahmeaufforderung, indem die optische oder alcustische 
tJbenxahmeauffordenmg abgeschaltet ist. Block 23 symbolisiert den Zustand, dass die 
"ObemahmeaufForderung aktiviert ist, also dass die optische Ubemahmeaufiforderung 
beleuchtet ist, oder eine Klartextanzeige dem Fahrer zur Ansicht gebracht wird oder dass 
cine akustische Obemahmeairfforderung ert6nt. In AbhSngigkeit der Verandenmg der 
Wertepaare fur Relativgeschwindigkeit Vrel und Abstand d zum Zielobjekt gemaB Figur 
2 finden Zustandsanderungen gemlU} Figur 3 zwischen aktivierter 
Obemahmeauffordenmg und deaktivierter tJTbemahmeaufforderung statt. So wird die 
Obemahmeaufforderung beispiels^veise aktiviert, wenn gemaB Block 24 ein absoluter 
Mindestabstand dmin unterschritten wird. Dies ist gemaB Figur 2 der Fall, sofem sich der 
Abstand d derartig veningert, dass ein Wertepaar aus Relativgeschwindigkeit Vrel und 
Abstand d die Gerade 19 von lechts nach links tiberschreitet, also der Abstand d sich 
derart verringert, dass er Meiner als der Mindestanstand dmin wird. Eine derartige 
Veranderung des Wertepaares aus Vrel und d, bei der die Darstellung im Diagraimn nach 
Figur 2 von Punkten links neben der Geraden 18 bin zu Punkten, die rechts neben der 
Geraden 18 liegen, also eine VergrSBerung des Abstands d, so dass dbtnin ttberschritten 
wird, resultiert in einer Deaktivierung der tJbemahmeaufForderung, indem vom Zustand 
23 in Zustand 22 Gbergegangen wird, sofem keine anderen Ausl6sebedingungen 
vorliegen. Ebenso fmdet eine Aktivierung in Folge eines Zxistandsttbergangs von Block 
22 nach Block 23 statt, falls ein relativgeschwindigkeitsabhangiger Mindestabstand 
unterschritten wird. Dies ist der Fall, sobald Wertepaare aus Relativgeschwindigkeit Vrel 
und Abstand d sich gemaB Figur 2 derart verandem, dass der dieses Wertepaar 
reprasentierende Punkt in Figur 2 von der Halbebene, rechts oberhalb der Geraden 19 hin 
zu Wertepaaren gemSB der Halbebene links unterhalb der Geraden 19 Ubergeht. Eine 
dritte Obargangsbedingung, die in Block 26 dargestellt ist, die ebenfalls einen 
Zustandsubergang von Block 22 in Block 23 reprSsentiert, besteht in der Oberschreitung 
der Linie 21 von Wertepaaren rechts oberhalb dieser Linie 21 hin zu Wertepaaren links 
unterhalb dieser Linie 21 . In diesem Fall wird der Fahrer darauf hingewiesen, dass die 
maximal mOgliche Systemverzogerung nicht ausreicht, um eine Kollision mit dem 
vorausfahrenden Zielobjekt zu unterbinden. Eine Deaktivierung der 
Oberaahmeauffbrderung wird durch den t)bergang 27 reprSsentiert, der einen 
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Zustandsubergang von Block 23 in Block 22 auslost. In diesem Fall wird die aktivierte 
Obemahmeaufforderung deaktiviert und demFahrer hiermit signalisiert, dass ernicht 
bzw. nicht mehr in das Fahrgeschehen eingreifen muss» da die Ge&hr einer kritischen 
AnnSherung an ein Zielobjekt momentan nicht bzw. nicht mehr besteht. Dieser Obergang 
gemaB 27 h'egt dann vor, wenn keine der Aktivierungsbedingiingen gemafi Ubergangen 
24, 25 Oder 26 mehr erfUllt sind. GemaB den Wertepaaren aus Figur 2 ist dies dann der 
Fall, wenn der momentane Abstand zum Zielobjekt d sowie die momentane 
Relativgeschwindigkeit Vrel derartig sind, dass ein Diagrammpunkt eingenonunen wird, 
der gemaB Figur 2 rechts neben der Geraden 18 liegt, rechts oberhalb der 
Deaktivierungsgeraden 20 sowie rechts oberhalb der hyperbolischen Linie 21. Sind diese 
drei Bedingungen erfiillt, so geht der Zustand 23, in dem die Ubemahmeauffordenmg 
aktiv ist gemal3 Cbergang 27 in Zustand 22 tiber, indem die Ubemahmeaufforderung 
deaktiviert wird. 

GemaB weiterer Ausfuhrungsbeispiele ist eine Aktivierung 23 bzw. Deaktivierung 22 der 
ObOTiahmeaufForderung 13, 15, nur bei Unter- bzw. "Oberschreitung des festen 
Mindestabstandes 18 zwischen dem vorausbewegten Zielobjekt und dem abstands- und 
geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeug vorgesehen. Ebenso ist es m5glich, dass anstatt des 
festen Mindestabstandes 18 nur in Abhangigkeit des relativgeschwindigkeitsabhangigen 
Mindestabstandes eine Aktivierung 23 bzw. DeaktiAderung 22 der 
Obemahmeaufforderung 13,15 bei Uhterschreiten der Aktivierungsgeraden 19 bzw. 
Oberschreiten der Deaktivierungsgeraden 20 erfolgt. Weiterhin ist es ebenso denkbar, 
dass die Aktivierung 23 bzw. Deaktivierung 22 der tJbemahmeaufforderung 13,15 nur in 
Abhangigkeit der einer maximalen, vom Abstands- und Geschwindigkeitsregler 1 
erzeugbaren FahrzeugverzSgerung rarfolgt, je nachdem ob die vom Abstands- und 
Geschwindigkeitsregler 1 erzeugbare maximaie Faiirzeugverzogerung ein rechtzeitiges 
Anhalten des Folgefahrzeugs vor Erreichen des Zielobjektes voraussichtlich nicht mehr 
mSglich ist oder wieder mSglich wird. Weitere AusfUhrungsbeispiele der Erfindung 
sehen Verfahren und Vorrichtungen vor, die in Abhangigkeit von zwei der oben 
beschriebenen Einzelbedingungen eine Aktivierung bzw. Deaktivierung der 
Ubemahmeaufforderung vorsehen. Die Figur 3 vereinfacht sich demgemass, indem ein 
oder zwei Obergangsbedingungen der Obergange 24, 25, oder 26 entfallen und sich 
Block 27 dementsprechend verein&cht. 
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PatentansprUche 

1 . Verfahren zur Benachrichtigung des Fahrers eines Kraitfahrzeugs mit 
adaptivem Abstands- und Geschwindigkeitsregler (1,4) , indem eine 
Obemahmeaufforderung (13,15) aktiviert (23) bzw. deaktiviert (22) wird, die dem Fahrer 
mitteilt, dass eine kritische AxmSherung an ein Zielobjekt erfolgt, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Aktivierung (23) bzw. Deaktivierung (22) der 
Obemahmeauffordenmg (13,15) in Abhangigkeit 

- eines fasten Mindestabstandes des abstands- und geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs 
zum Zielobjekt 

xmd/oder 

- eines relativgeschwindigkeitsabhangigen Mindestabstandes des abstands- und 
geschwindig^itsgeregelten Fahrzeugs in Bezoig auf ein Zielobjekt 
und/oder 

- einer niaximalen, vom Abstands- und Geschwindigjceitsregler erzeugbaren 
Fahrzeugvei^ogerung 

erfolgt. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Ubemahmeaufforderung eine optische Anzeige (13) im Blickfeld des Fahrers und/oder 
ein akustisches Signal (15) im FahrzeugiimeruBum ist. 
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3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprtlche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Obemahmeaufforderung auch ausgegeben wird, werai der Fahrer das Abstands- 
imd Geschwindigkeitsregelsystem Qbersteuert. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprtlche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Aktivienmgsschwellen (19) und die Deaktiviemngsschwellen (20) der 
Obemahmeauffi>rderung nicht identisch sind 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspiiiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass das System zur Abstands- und Qeschwindigkeitsregelung Radarsignale aussradet 
und enq)fangt, nnittels der vorausfahrOTde Fahrzeuge als Zielobjekte erkannt werden 
konnen. 

6. Vorrichtung zur Abstands- und Geschwindigkeitsregelung eines Kraftfahrzeugs, 
die eine tJbexnahmeaufforderung ausgibt, die dem Fahrer tnitteilt, dass eine kritische 
Annaherung an ein Zielobjekt erfolgt, dadurch gekennzeichnet, dass die Aktivierung bzw. 
Deaktivierung der Ubemahmeaufforderung in Abhangigkeit 

- eines festen Mindestabstandes des abstands- und geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs 
zum Zielobjekt 

und/oder 

' eines relativgeschwindigkeitsabhangigen Mindestabstandes des abstands- und 
geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs in Bezug auf ein Zielobjekt 
und/oder 

- einer maximalen, vom Abstands- und Geschwindigkeitsregler erzeugbaren 

Fahrzeugverzogcrung 
erfolgt. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeiclmet, dass die 
Obemahmeaufforderung als optische Anzeige im Blickfeld des Fahrers und/oder als 
akustisches Signal im Fahrzeuginnenraum ausgeprSgt ist. 

8. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 6 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass 
System zur Abstands- und Geschwindigkeitsregelung (4) Radarsignale aussendet und 
empf^gt, mittels der vorausfahrende Fahrzeuge als Zielobjekt erkannt werden k6nnen. 
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Verfahrenxmd Vorrichtimg zur Benachrichtigung des Fahrers eines Kraftfalxrzeu. gs 
Ziisaimnen^sung 

Es wird eine Vorrichttmg und ein Verfahren zur Benachrichtigung des Faturers eine s 

Kraftfahrzeugs vorgeschlagen, das mit einem adaptiven Abstands- und 

Geschwindigkeitsregler ausgestattet ist, indem eine Obemahmeaufforderuixs a^lcti-vdeirt 

wird, die dem Fahrer mitteilt, dass eine kritische AimSherung an. ein Zielobj elct erfol 

Die AMivierung bzw. Deaktivierung der Ubemahmeaufforderung erfolgt in. -A.'t>3na.xigiglceit 

eines festen Mindestabstandes des abstands- und geschwindigkeitsgeregelten Fa-turzexags 

zum Zielobjekt und/oder eines relativgeschwindigkeitsabhSngigen Mindesta.'bstancies des 

abstands- und geschwindigkeitsgeregelten Fahrzeugs in Bezug auf ein ZielolDj elct 

und/oder einer maximalen, vom Abstands- und Geschwindigkeitsregler erzeTj.g"b>aren 

Fahrzeugveizdgerung. 



(Figur 1) 
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